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(57) Abstract: The invention relates to a robot with at least one line guidance device (1) which runs at least partly externally, in 
which lines, hoses or similar can be run. The line guidance device (1) comprises at least one section which may be positionally 

O displaced, embodied as elements (4) each comprising a central body (5) through which a flexible connector element (6) runs. The 
elements (4) form a channel (9) which serves to house supply lines. 
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(57) ZusammenfassuDg: Der Gegenstand der Erfindung bezieht sich auf einen Roboter mit wenigstens einer mindestens teilweise 
aussenseitig verlaufenden Leitungsfuhrungseinrichtung (1), in der Leitungen, SchlSuche oder dergleichen gefiihrt werden. Die Lei- 
tungsfiihrungseinrichtung (1) weist wenigstens einen raumlich auslenkbarcn Abschnitt auf, der dutch Glieder (4) gebildet ist, die 
jeweils einen ZentralkOrper (5) aufweisen, durch die sich ein flexibles Verbindungselement (6) erstreckt. Die Glieder (4) bilden 
einen Kanal (9). der zur Aufhahme von Versorgungsleitungen dient. 
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Roboter mit einea: I^tmgsfuhrungseiiirichtung 

5 Der Gegenstand der Erfindtmg bezieht sich auf emen Roboter mit weni^rtens 
dner, mindestens teilwdse auBensatig verlaufende I^timgsfuhrungseiiiiichtuiia 
in der Ldtongen, Schlauche oder dergleichai gefuhrt werden. 

Unter der Bezeichmmg .JEloboter*' werden insbesondere Industrieroboter 
10 verstanden, wie er beispielsweise innerhalb der automatisierten 
Automobilherstellving Verwendmg findet. Grundsatzlich wird hierunter im 
weiteren Sinne auch eine jede Handhabungseinrichtung verstanden, die 
insbesondere fur den industriellen Einsatz konzipiert ist. 

15 Leitungen, Schlauche oder dergldchen, nachfolgend als Versorgungsleitungm 
b^eichnet, dienen bd einem Roboter zur Vetsorguug des an der sogenannten 
Roboteiband angeordneten Weikzeugs. 

■ Zar FiUirung der Versoigungsleitungen Gnden sogenannte Hullschlaudie 
20 Verwendung. Die Versorgungsleitungen werden in dem Hullschlauch veriegt. Der 
HuUschlauch wird als Leitungsfuhrungseinriclitung mindestens tdlweise 
auBenseitig am Roboter gefuhrt. Es ist bekannt, dass der Hullsdilaacli am Roboter 
selbst festgelegt wird, wobei die Festlegung des HMschlauchs derart erfolgt, dass 
der HuUsdilaucli der Bewegung des Roboters, insbesondere der Roboterhand 
25 folgen kann. Eine solche Ausbildung eines Roboters mit erao: wenigstens 
teilweise aufieoseitig verlaufenden Leitungsfuhrungseinrichtung, in der Leitungen, 
Sdilauche oder dergleichen gefuhrt werden, ist durch die Drucksdirift 
DE20113950U1 bdcannt 

30 Durdi die Drudcsdirift DE210696U1 ist eine Vorriditung zum Festlegen von 
Kabeln etnes Hiillsdilaudies bdcannt Inn^^ialb des HMschlaudies wardai die 
Versorgungsldtungen eines Roboters gefiihrt. Die Vorriditung zddmet sidi 
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dadurch aus, dass der HMschlauch axial fest und eine die Kabel kraflschlvissig 
haltende Kabelnuss axial- und drehfest in einer Klemmschelle gehalten sind. 

M Zusammenhang mit der Fuhrung von Versorgungsleitimgea ist durch die 
5 Gebrauchsmusterschrift DE20008054U1 des weiterrai eine Schlauchfuhrung im 
Sockel eines Roboters bekannt Die Schlaudifuhning weist einen Schlauch mit 
dnem unteren und einem oberen Schlauchann, die durch einen gebogenen 
Schlaucbkopf miteinander verbunden sind, auf. Der obere Schlauch ist lelativ zum 
unteren Schlaucharm in horizontaler Richtung bin versetzt gefOhrL Durch den 
10 horizontalen Versatz des oberen Schlauchaims relativ zum unteren Schlaucharm 
soli erreicht werden, dass der diese beiden verbindenden Schlaucbkopf zur 
Vertikalen geneigt ist vind hierdurch eine geringe Bauchhohe gegeben wird. Des 
weiteren wild etreicht, dass der Schlaucbkopf nicht mehr an der Sockelwandung 
entlang schleift und der hierdurch bedingte VersdileiB dadurch ausgeschaltet 
15 wird. 

Bedingt durch die Bewegung des Roboters findet eine entsprechende Bewegung 
des HMschlauchs statt. Da die dem Hullschlauch gefuhrten Leitungen, Schlauche 
'Oder desgldchen auBerhalb der neutralen Fase angeordnet sind, findet zwischen 

20 den Leitungen eine Relativbewegung statt. Wahrend dieser Relativbewegung 
reiben die Leitungen, Schlauche und desgleichen aneinander, was mit einem 
VerschleiB verbunden ist. Verschleifibedingt kann es zu einer Zastorung der 
Versorgungsleitungen kormnen. Dies fuhrt zu einem Ausfall des Roboters. Um 
dies zix veraieiden ist bekannt, dass die Versorgungsleitungen innerhalb des 

25 HMschlauches in einem Schmiermittel verlegt werden, wie dies im Artikel 
..Schlauchpaketlosungen" in KEM, Sonderhefk 2, August 2001 beschrieben ist 

Problematisch bd dner solchen L5sung ist, dass die Gesamtmasse des 
Hullschlauches mit den Versorgungsleitungen ahdjlidh steigL Des weiteren ist 
30 eine Vorortreparatur nicht oder nur mit emem erheblidien Au:^and moglich. Um 
jedocb den Produktionsprozess nidit lange bredien zu mfissen, werden daher 
entsprechende Hfillschiauche mit den fur den betreffenden Robots vor^dienen 
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Versargungsleitungai als Ersatztdl berdtgesteUt Dies fuhrt zu einem nidit 
laxerhebliclieii Ihvestitioilsvoluinea. 

Die FfiUmg des Schmiennittels sowie die Leitungpn machen es erforderlich, dass 
der Hullscblaudi eine Mindesttragfahigkeit aufweist. Zur Ediohung der 
MindestttagShi^eit des HtiUsdilauches ist es erforderUdi, diesen entsprechend 
steif auszubilden, was der gegenlSufigen Anforderung an die BewegUchkeit des 
HiiUschlaudies wahiend des Betriebes des Roboters entspricbt. 

Hiervon ausgehend Uegt der vorUegenden Erfindung die Zielsetzung zugrunde, 
einen Roboter anzugeben, bei dem Versorgungsleitungett sicher und zuvarlassig 
gefOhrt werden, ohne dass eine Beeintrachtigung des Betriebes des Roboters 
eintritt. 

Diese Zielsetzung wird erfindungsgemaB durch einen Roboter mit den Merkmalen 
des Ansprudis 1 erteicht Vorteilhafte Weiterbildungen und Ansgestaltungen sind 
Gegenstand der jeweiKgen abhangjgen Anspruche. 

Der erfindungsgemaBe Roboter mit wenigstens einer naindestens teflweise 
auBenseitig verlaufenden Leitungsfuhrungseinrichtung, in der Leitungen, 
Schlauche oder dergleichen gefuhrt werden, zeichnet sich dadurch aus, dass die 
Leitungsfuhrungseinrichtung wenigstens einen raumUch auslaikbaren Abschnitt 
aufwdst, der durch Glieder gebildet ist, die jeweils einen Zentralkorper 
aufweisen, durch die sich ein flexibles Verbindungselement erstreckt Die GUeder 
25 bUden einen Kanal zur Anfiiahme von Leitungen, Schlauchen oder dergleichen. 

Durch diese erfindungsgemaBe Ausgestaltung des Roboters wird die MogUchkeit 
dner sidieren und zuverlassigen Fnhrung von Versorgungsleitungen geschaffen. 
Die Versorgungsleitungen werden in dem dmch die GUeder gebildeten Kanal 
30 gefahit Die GUeder sind mit einem flexfl>len Verbindungselement vetbnnden. so 
dass dieses flexible Verbindungselement im wesentUchen die wahrend des 
Betriebes eines Roboters auftretenden Krafte, die auf die 
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Ldtungsfiihrungseiiiriclitung dnwirken, aufgenommen werden. Durch diese 
erfindmgSgemaBe Ausgestaltung der I^itungsfuhrungseinriclitung am Roboter 
wild eine im wesentUdien fbriktionale Entkopplung zwischea der Aufeahme von 
Kraften und der Fiihrung der Versargimgsleitungen etzielt. 

5 

Nach einer vorteilhaften Weiterbildung des Roboters wird vorgesdilagen, dass 
benachbarte GUeder formschlussig miteinander veibunden sind. Ein Fonnschluss 
ist ausreichend van eiiien sicheren Zusammenhalt der GUeder zu erzielen, da dass 
flexible Verbindungselement die eigentUche Kraft, die auf die 
10 Leitungsfuhrungseinrichtung einwirkt, aufiiimmt 

* 

Zm VerwiikUchung eines raumHch auslenkbaren Abschnitts der 
Leitungsfuhrungseiniichtung wild vorgeschlagen, dass wenigstens zwd 
benachbarte GUeder durdi ein Kugelgelenk miteinander veibunden sind. Der 
VorteU der Ausbildung eines Kugelgelenks als Verbindungselement zwischen 
zwd benachbartai GUedem ist, dass die benachbarten Glieder laumUch 
auslenkbar sind, wobd die Ausbildung des Kugelgelenkes als solch^ konstruktiv 
ein&chist 


15 


20 


25 


30 


Nach noch dner weitecen vorteilhaften Ausbildung des Roboters wird 
vorgeschlagen, das Mittel vorgesehen sind, durch die die raumUdie Auslenkung 
der Leitungsfuhrungseinrichtung begrenzt ist. Das Ausmafi der Begreozung ist an 
die Bewegung des Roboters angepasst 

Bei den Mittehx, durch die die raumUche Auslenkung begrenzt wird, handelt es 
sich vorzugswpise urn einen Anschlag und wenigstens einen Gegenanschlag. 
Insbesondere wild vorgeschlageni dass der wenigstens eine Anschlag durch einen 
ladialauswarts gerichteten Vorsprung gebildet ist, der in eine Aussparung 


Urn den Montageaufwand zur AusbUdung der LeitungsfOhrungsdnrichtung zu 
veningem und urn die FunktionaUtat der Ldtongsfuhrungseinrichtung 
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sicherzusteUen, wird gemaB einer noch weiteren vortemiaftea Ausbildung des 
Roboters voigeschlagen, dass der wenigstens eine Vorsprung am Gelenkkorper 
und die Aussparung in der Gelenkschale gebildet sind. Handelt es sich bei der 
Gelenkveibindung zwischen zwei benachbarten GUedem um ein Kugelgelenk, so 
5 ist es vorteiJhaft, wenn der Vorsprung am Kugelkopf und die Aussparung in der 
Gelenkschale aiisgebiidet sind. 

Um sicherzusteUen, dass die Beanspruchung des Anschlags und des 
Gegenanschlags nicht ubergebuhrlich ist, wird vorgescMagen, dass wenigstens 
10 zwei Vorsprunge vorgesehen sind, die aquidistant zueinander angeordnet sind. 

Die in der Leitungsfuhrungseinrichtung gefuhrt«i Leitungen, Schlauche oder 
desgleichen werden in einem durch die Glieder gebildeten Kanal gefiihrt. 
Bevorzugt ist dabei eine Ausbildung des Kanals, die dadurch erzielt wird, dass der 
15 Zentralkorper mit wenigstens einem Steg varsehen ist, der mit einer Wand 
verbunden ist, wobei die Wand und der Zentralkorper einen Kanal begrenzen. 
Sind mehrere Stege vorgesehen, so kann durdi die Anzahl der Stege der Kanal in 
mdirere Teilkanale unterteilt weiden, in denen dnzdne oder einige Leitungen, 
Sdilauche oder dergleichen gefDhrt werd«i. 

20 

GemaB einer noch wdteren vorteilhaften Ausbildung wild vorgeschlagen, dass 
die Wand, die den Kanal teilwdse begrenzt, wenigstens dnen sich in 
Langsrichtung des Zentralkorpers erstreckenden Spalt aufweist Durdi diese 
MaBnahme wird die Moglichkeit geschafifen, durch den Spalt eine Leitung in dai 
25 Kanal einzubringen. Es besteht auch die Moglichkeit, eine Leitung durch den 
Spalt hindurch aus dem Kanal zu entnehmen. Dies hat den Vorteil, dass eine 
reparaturfteundlidie Ausgestaltung der Leitungsfmirungseinrichtung erreicht 
•wild. 


30 Zum Schutz der Ldtungen, die in der Leitungsfuhrungseinriditung gefuhrt 
werden, ist es vorteilhaft, dass die Wand so ausgebildet ist, dass sidi Abschnitte 
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der Wande zweier benachbarter GUeder uberlappen. Hierdurcb wird eine 
mindestens teUweise geschlossene I^tungsfffljiungseinrichtung erzielt. 

Zur Festlegung der I^tungsfuhrungseimichtung an einem Roboter sind 
5 Halterungen vorgesehen. Bevoizugt ist dabei die AusbUdimg von Halterungen, die 
scheUen©nnig ausgebildet sind, wobei diese mit der Wand eines GUedes 
zusammenwiikt. Die Festlegung des GUedes in einer Halterung kann form- 
und/oderkraftschlussig erfolg^ 

10 Dutch die Dmckschrift DE20112491U1 ist ein Roboter mit einer 
Leitungsfuhrungseinrichtung bekannt Dieser Roboter weist im Bereich des 
Sockels einen Korb auf, in dem eine oder mehrere Schlaufen der 
LdtungsfiUmrngseinrichtung abgelegt sind. Durch das Gebrauchsmuster 
DE20008054U1 ist bekannt, dass der Roboter im Sockelbereich eine 

15 Leitungsfuhrungseinrichtung aufweist, die einen unteren md einen oberen 
Schlauchaim aufweist, die durch einen gebogenen Schlauchkopf miteinander 
verbunden sind. Der obere Schlauch ist relativ zum unteren Schlauchaim in 
horizontaler Richtung hinvers^ ^fuhrt. 

20 Es wird ein erfindungsgemSBer Roboter mit wenigstens einer mindestens 
teilweise auflenseitig verlaufenden Leitungsfuhrungseinrichtung, in der Leitungen, 
Schlauche oder der^eichen gefuhrt werden, insbesondere nach einem der 
Anspriiche 1 bis 14, mit einer Einrichtung 2aim Ffihren xind Speidiem der 
Leitungsfuhrungseinrichtung im Sockel des Roboters vorgeschlagen, wobei die 

25 Einrichtung einen in einer ersten Ebene ai:isgebildeten Fuhrungsbereich und einen 
in einer zweitem, von der ersten Ebene verschiedaaen Ebene ausgebildeten 
Spfflcherbereich aufweist. 

Insbesondere wird voigesdilagen, dass der Roboter einen Fnhrungsbareich 
30 aufweist, der in einer im weseatlichen hoiizontalai Ebene liegt. Durch diesen 
Fuhrungskanal wird eine vereinfechte und sichere Fuhrung der 
Ldtungsfuhrungseinrichtung eczielt 
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GemaB einem noch weiteren Vorschlag stehea die Ebenen, in denen der 
Fuhrungsbereich bzw. der Speidierbereich Uegt, unter einem Winkel von bis zu 
90^ zueinander. Bevorzugt ist hierbei eine Ausbildung bei der der Speidierbereich 
5 in einer im wesentlichen vertikalen Ebene liegL 

Der Flihrungsbereich ist vorzugsweise in Form einer Rinne ausgebildet, dutch die 
eine sichere und zuverlassige Fiairung der I^itungsfShrungseinrichtung erreicht 
wird. Dies ist insbesondere dann vortdlhaft, wenn der Roboter im eine im 
10 wesentlichen senkrecht zur Ebene des Fiihrungsbereichs stehende Achse verdreht 
wird. 

Die Form des Fiftirungsbereichs ist insbesondere so ausgebildet, dass diese der 
Bewegung des Roboters entspricht Insbesondere ist der Fuhrungsbereich 
15 bogenformig, insbesondere teilkredsformig, vorzugsweise ringfiSrmig ausgebildet. 

Um den Speicherbereich mogUchst kompakt auszubilden, um so den notwendigen 
Platzbedarf zu verringem wird vorgeschlagen, dass die 
I^tungsfuhrungseiiirichtung im Speicherbereich einen Obertrum und einen 
20 Untertrum bildet, wobei der Obertrum und der Untertrum durch einen 
gekrummten Bereich miteinander verbunden sind. 

Das Ende des Untertnnns ist ortsfest angeordnet Um den Austausch der 
I^itungsfuhrungseinrichtung zu vereinfachen wird vorgeschlagen, dass der 

25 FiUirungsbereich imd der SpeicherbCTeich losbar miteinander verbunden sind. 
Dies erSfiBiet die MogUchkeit, den Speicherbereich zu entfemen, um so an den 
ortsfesten Anschluss der Leitungsfuhrungseinrichtung zu gelangen. Eia weiterer 
Vorteil der losbaren Verbindung zwischen dem Flihrungsbereich und dem 
Speicherbereich kann darin gesehen werden, das Speicherbereiche mit 

30 unterschiedlichen Speichervolumen bereitgestellt werden, an die die Erfordemisse 
des Roboters angepasst sind. 
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Um dea Bewegungsablauf des Roboters durch die Leitungsfuhrungseiimchtung so 
wenig wie mogUch zu beeinflussen md um die. auf die 
Leitungsfuhrungseinrichtung einwiikenden Krafle zu verringem, wird 
vorgescUagen, dass zwischeu dem FOhrungsbereich und dem Speicherbereich ein 
5 Obergangsbereich vorgesehen ist, der einen reibungslosen Ablauf der 
Bewegungoi ennog^cht 

Nach einer noch weiterea vorteilhaflen Ausbildung des Roboters wird 
vorgeschlagen, dass der Fiftrungsbereich. der Speicherbereich und/oder der 
Ubergangsbereich wenigstens teilweise als Fonntdle, insbesondere 
Blechfonnteile, ausgebildet sind. 


10 


Die GUeder der Leitungsfiihrungseinrichtung sind vorzugsweise einteiKg 
ausgebildet. Insbesondere wird vorgeschlagen, dass die GUeder Spritzteile sind. In 
15 Abhangigkeit von dem Einsatz kSnnen die GUeder aus Kunststofi^ aus 
feserverstarkten Kunststoff gesteUt sein. Tief kann die 
Leitungsfuhrungseinriditung durch GUeder eine Metallkammer, insbesondere 
einem LachtmetaU ausgebildet sein. 

20 Weitere Einzdheiten und VorteUe der Erfindung werden anhand der in der 
Zeichnung dargesteUten AusfBhrungsbeispiele erlautert Der Gegenstand der 
Erfindung ist jedoch nicht auf diese Ausfiihrungsbeispiele beschrankt 


25 


30 


Eszeigen: 

Fig. 1 schematisch einen Roboter mit einer Leitungsfuhrungseinheit, 

Fig. 2 in einer peispdktivischen Ansicht einen Abschnitt einer 
Leitungsfuhrungseiniichtung, 

Fig. 3 perspektivisch dn GUed der Leitungsfuhrungseinheit nach Figur 2 in 
einer Voideransicht, 
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Fig. 4 das GKed der Latungsfuhrungsanordnimg nach Figur 2 in einer 
Ruckansicht, 

5 Fig. 5 em weiteres Atisfuhrungsbdspiel dner UdtungsfOhrungseixmchtuixg in 
einer perspektivischen Ansidit von vome. 

Fig. 6 das Glied nach Figur 5 in einer perspektivischen Ansicht von hinteo, 

10 Fig. 7 ein drittes Ausfuhnmgsbeispiel eines GUedes einer 
Leitungsfuhrungseinrichtung in einer perspektivischen Ansicht von 
vome, 

Fig. 8 das GUed nach Figur 7 in einer perspektivischen Ansicht von hinten, 

15 

Fig. 9 perspektivisch erne Halterung im geoffiieten Zustand zur Festlegung 
der Leitungsfuhrungsanordnung an einem Roboter, 

Tig. 10 perspektivisch die geschlossene Halterung, 

Fig. 11 schematisch eine Einrichtung zum Fiihien und Speichem einer 
Leitungsfuhrungseinrichtung im Sockelbereich eines Roboters m einer 
Vorderansicht, 

25 Fig. 12 die Einrichtung zum Fuhren und Speichem der 
LeitungsfOhrungseiniiditung nach Figur 11 in einer perspektivischen 
Ansicht, 


20 


Fig. 13 perspektivisch einen TeQ der Emrichtung nach Figur 11, 

30 
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Fig. 14 ein zweites AusfOhrungsbeispiel einer Einrichtung zum FQhren tmd 
Speichem einer Leitungsfuhrungseinrichtung im Sockelbereich eines 
Roboters in einer Vorderansicht, 


5 Fig. 1 5 perqjdctivisch die Einjichtung nach Figur 14, 

Fig. 16 eine Seitenansicht von rechts d&c Einiiditung nach Figur 14, 
Fig. 1 7 eine Draufeicht der Einrichtung nach Figur 14, 


10 


Fig. 18 perspektivisch in einer Ansicht von. schrag oben einen Roboter mit 
einer Einrichtung nadi Figur 14 in einer ersten Stellung und 

Fig. 19 perspektivisch von schrag oben einen Roboter mit einer Einrichtung 
15 nach Figur 14 in einer zweiten Stellung. 


Figur 1 zeigt scihematisch einen bekannten Roboter in einer Seitenansicht mit 
einer Leitungsfuhrungseinrichtung, die auBenseitig verlaufL In der 
•LeitungsfOhrungseinriclitung werden Leitungen, Schlauche oder dergl. gefiihrt, 
20 die zur Versorgung des Roboters bzw. des Roboterweikzeuges dienen. Mit den 
Bezugszeichen 3 sind die in der Leitungsfuhrungseinrichtung 1 geffflirten 
Leitungen bezeichnet. 

Die Leitungsfairungseinrichtung 1 ist durch Halteningen 2 an dem Roboter 
25 festgelegt. Die Anordnung der Halteningen und/oder die Anzahl der Halterungen 
kann untersdiiedlidi sein. Es muss jedoch stets sichergestellt sein, dass es durch 
die Bewegung des Roboters zu keiner Zerstorung der 
Leitungsfuhrungseinrichtung kommt 

30 Figur 2 zeigt schematisch die Ausbildung einer Leitungsfuhrungseinriditung 1, in 
der Leitungen, Schlfiucihe oder dergleichen gefuhrt werden. Die Daistellnng der 
Figur 2 enthalt aus Ubetsichtlidbkeitsgrunden keine derartigen Leitungen, 


-I0i'~r 
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Schlauche oder dergleicsheii. Die Leitungseinrichtung 1 ist durch gelenkig 
miteinander verbundenen GUeder 4 gebildet Die GUeder 4 weisea jeweils einen 
Zentralberdch 5 au^ durch die sich dn flexibles Verbindungselement 6 hindurch 
erstreckt. 

5 

Bei dean flexiblen Verbindungselement kann es.sich beispielsweise nm ein Seil 
aus MetaU handeln, das aus einer Vielzahl von Filamenten gebildet isL 

Die Leitungen, Schlauche oder dergleichen werden in einem Kanal 9 gefuhrt. In 
10 dem dargesteUten Ausfiihrungsbeispiel weist die Leitungsfiihrungseinrichtung 1 
drei Kanale 9 au^ die von auBen her jeweils durcb einen Spalt 10 mit einer 
Leitung bestOckbar sind. Der Spalt 10 ist dabei so bemessen, dass wahrend des 
Bettiebes der Leitungsfiihrungseinrichtung Leitungen nicht aus dem Kanal 9 
entweichen konnen. 

15 

In den Figuren 3 und 4 ist ein GUed 4 da: Leitungsfiihrungseinriditung 1, wie sie 
in der Figur 2 dargestellt ist, gezeigt Das GUed 4 weist einen Zentralkoiper 5 auf. 
Der Zentralkoiper 5 enthalt eine sich in Langstiditung des Zentralkoipers 
erstreckende Duichfuhrung 11, dutch die das flexible Verbindungsdement 6 
20 hindurchgefuhit wird. 

Am AuBenmantel des Zentralkoipers 5 sind in dem dargesteUten 
Ausfiihrungsbeispiel drei Stege 8 vorgesehen. Die Stege 8 sind in 
Umfangsrichtung des ZentraUcorpers 5 betrachtet, aquidistant zueinander 
25 angeordnet 

Mit dnem jeden Steg 8 ist eine Wand 7 veibunden, diese tdlkrdsffirmig 
ausgebildet isL Die Wande 7 Uegen auf dnem gedachten Umfengskrds. Zwischen 
zwd benadibarten Wanden 7 ist dn Spalt 10 ausgebildet Duidi den Spalt 10 
30 kann dne Ldtung in den Kanal 9 dngebradit oder aus diesem herausgpnommen 
werden. Die Didce der Wand 7 nimmt von dem Steg 8 in Riditung des Spalts 10 
ab. Aufgrund der Kruminung der Wand und der Abnahme der Materialstarice ist 

-n J- 
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10 


15 


20 


ein Endbereich der Wand 7 flexibel. wobei die Biegekraft, die notwendig ist, urn 
den Endbereich in Richtung des Zentralkorpers 5 zu biegen, geringer ist als die 
Kraft, die notwendig ist, urn diesen Endbereich von dem Zentralkorper 5 
wegzubiegen. Durdi diese MaBnahme wird auch sidiergesteUt, dass wahrend des 
Betriebes des Roboters Leitungen nidit unbeabsichtigt aus dem Kanal 9 
heFaaskomm^ 

Die LeitungsfOhrungseinrichtung ist raumUcli auslenkbar. Hierzu weisen die 
GUeder entsprechend ansgebildete Gelenke aus. Wie aus den DarsteUungen der 
Figuren 3 und 4 ersichtlich ist, konnen zwei benachbarte Gliedo- durch ein 
Kugelgelenk miteinander verbunden werden. ffierzu ist in dem einen Ende des 
Zentralkorpers 5 ein kugelfonnig ausgebildeter Gelenkkorper 12 ausgebildet. An 
dem gegenuberUegenden Ende des Zentralkorpers 5 ist eine korrespondierend 
ausgebildete Gelenkschale 13 vor^sehen. 

Zur Begrenzung der rSumUchen Auslenkung weist das GUed 4 Mittd auf. Diese 
Mittel umfessea in dem dargestellten Ausfiihrungsbeispiel drei Anschlage. Die 
Anschlage sind durdi radial auswSrts gerichtete Vorsprungp 14 gebildeL Die 
^Vorspriinge 14 sind an dem GelenkkSrper 12 ausgebildet und sind equidistant 
zueinander auf dem Gelenkkorper 12 vertdlt. In dem dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel gehen die Vorsprunge 14 in die St^e 8 uber. 


Die Gelenkschale 13 weist drei Aussparungen 15 av£, in die die Voispriinge 14 
emgreifen, wenn zwei GUeder miteinander verbunden sind. Durch die Gestalt der 
25 Vorsprunge 14 sowie die Form der Aussparungen 15 kann der Verschwenkwinkel 
bestimmt waden. Es besteht die MogUchkeit, dass die 
Leitungsfuhrungseiniichtung abschnittsweise unterschiedUche Auslenkwinkel 
aufweist, so dass diese der Bewegung des Roboters angepasst ist. 

30 . In der Figur 2 ist die Leitungsfuhrungseinrichtung 1 durch Glieder 4 aufgebaut, 
die Wande 7 aafweisen, deren Brate geringpr ist als die Breite der Zentralkorper 
5, so dass Freiraume 16 zwischen den WSnden 7 benadibarter KettengUeder 
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vorUegen. Urn eine im wesentUchen gescUossene Leitungsfuhrungseinrichtung 
fur einen Roboter bereitzusteUen, kann die Leitungsfuhrungseinrichtung aus 
dnzelnea GUedem aafgd>airt wetden, wie es in der Figur 5 beziehungsweise 6 
dargesteUt isL Da grundsatzUche Aufbau des GUedes 4, wie er in der Figur 5 
5 beziehungsweise 6 dargestdlt isL Das GUed entspricht im wesentlichen dem 
Aufbau eines GUedes 4. wie es in der Figur 3 beziehungsweise Figur 4 gezeigt ist. 

Das in den Figuren 5 md 6 dargesteUte GUed weist eine umlaufende Wand 7 auf. 
Die Wand 7 weist einen im wesentUchen kegelSrmigen Abschnitt 17 aut der sich 
10 von einer Stimflache 18 in Richtung der gegenuberUegenden Stimflache 19 bin 
verjungt. Im Abstand zur Stimflache 19 ist ein Absdmitt 20 der Wand 7 
ausgebildet Der Abschnitt 20 ist gewolbt ausgebildet 

Die Stege 8, die die Wand 7 mit dem Zentralkorper 5 verbinden sind beabstandet 
15 zu der Stimflache 1 8 beziehungsweise zu der Stimflache 19. 

Weiden zwcd GUeder, wie es in der Figur 5 beziehungsweise 6 dargesteUt ist, 
miteinander verbunden, so greift der Abschnitt 20 in den durch den Abschnitt 19 
-begrenzten Raum hinein, so dass in gestredcter Lage der GUeder eine 
20 geschlossene KanalfBhrung entstehL Der Absdmitt 20 ist derart ausgebildet. dass 
dieser eine raumliche Auslenkung zweier GUeder, die miteinandar verbunden 
sind, zulasst. Der weitere Aufbau des GUedes nadi Figur 5 bezidiungsweise 6 
entspridit dem Aufbau des GUedes nach Figur 3 beziehungsweise 4. 


25 


30 


In den Figuren 7 und 8 ist eine Abwandlung des in den Figuren 5 und 6 
dargesteUten GUedes gezeigt. Der Unterschied zwischen dem GUed nach Figur 7 
bezidiungsweise 8 und dem GUed nach Figur 5 beziehungsweise 6 besteht darin, 
dass die Wand 7 durdi Spalte 10 unterteilt ist Hierdurch bestdit die MogUchkdt 
die Leitungen durch die Spalte 10 in die GUeder dnzufuhren. 

Zur Festlegung der Ldtungsfuhrungseiniiditung an dem Roboter sind 
Halterungen 2 vorgesehen. Ein bevorzugtes Ausfuhnrngsbdspid der Ausbildung 
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einer Halterung 2 ist in den Figuren 9 und 10 dargesteUt Die Halterung 2 ist im 
wesentlichen sdieUenfonnig axisgebildet Sie weist einen Grundkorper 21 auf, der 
dne AufMhme 22 aufweist. Der Grundkoiper 21 ist iiber Verbindungsmittel mit 
dem Roboter, weldier nicht dargesteUt ist, veibindbar. Uber ein Gelenk 23 ist der 
5 GnmdkSiper 21 mit einem SchlieBkorper 24 verbunden. Der SchKeBk&per weist 
gleidifells eine Aufiiahme 25 aiif Im geschlossenen Zustand der Halterung 2 liegt 
ein Glied 4 innerhalb der Aufiiahme 22, 25 wobei die Halterung 2 form- und/oder 
kraftscihlussig mit dem Glied 4 verbunden ist 

10 Der Grundkorper 21 sowie der SchUeBkorper 24 weisen Lasdien 26 auf, die 
jeweils mit einer Bohrung 27 ausgebildet sind. Im geschlossenen Zustand der 
Halterung 2 liegen die Laschen 26 hintereinander, wobei die Bohrungen 27 
koaxial zueinander sind. Mittels eines Bolzens 28 werden die Korper 21, 24 
miteinander verbunden, wobei der Bolzen 28 in die Offiiungen 27 hineinragt. Das 

15 fidie Ende des Bolzens 28 ist derart ausgebildet, dass es eine Rastverbindung mit 
einer der Laschen eingdit. Audi das Gelenk 23 ist in entsprechenderweise 
ausgebildet, so dass die Halterung 2 wahlweise von der einen oder von der 
anderen Seite her ^dffiiet werdm kann. 

20 In der Figur 11 ist ein Sockel 29 eines Roboters darg^tellt. Im Bereich des 
Sockels 29 ist erne Einrichtung 30 zum FBhren und Speichem einer 
Leitungsfuhrungseinrichtung 1 ausgebildet Die Einrichtung weist einen in einer 
ersten Ebene ausgebildeten Fiihrungsbereich 3 1 vmd einen in einer zweiten Ebene, 
die von der ersten Ebene verschieden ist, aiisgebildeten Speicharbereidi 32 auf. 


25 


In dem dargestellten AusfQhrungsbeispiel ist der Fuhrungsbereich 31 im 
WMentlichen in einer horizontalen Ebene ausgebildet. Der Speicherbereich 32 ist 
in einer im wesentlichen vertikalen Ebene ausgebildet 


30 Figur 12 zeigt, dass der Ftihrungsbereicih in Form einer Rinne ausgebildet ist In 
dem dargestellten AusfQhrungsbeispiel umgjbt der Fflhrun^bereich 31 den 
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Sockel 29 uber seinen gesamten Umfang. Dies ist nicht zwiiigend notwendig. Der 
Spddierbereich 32 ist im wesentUchen kastenSimig ausgebildet 

Zwischen dem Fuhningsberach 31 imd dem Sf>eidierbereich 32 ist dn 
Ubagangsberdch 33 ausgdjildet. iinedialb des Ubergangsbereichs 33 besteht die 
MogUchkeit in Abhangigkeit von der Bewegungsrichtung des Roboters, dass die 
nicht dargesteUte LeitungsfOhrungseinrichtung entweder in den Fuhrungsbereich 
im Uhrzeigersinn oder entgegengesetzt dem Uhrzeigersinn eingefuhrt wird, wie 
dies dnrch die Pfeile in der Figur 12 angedeutet ist. Der Fuhrungsbereich, der 
Speicherbereich und/oder Ubergangsbereich sind wenigstens teilweise als 
Fonnteile, insbesondere BlechfoimteUe amgebildet. Figur 13 zeigt in einer 
perspektivischen Ansicht ein Tdl des Fuhrungsbereichs 31 und des 
Ubergangsbereichs 33. Gestrichelt ist eine Spiegelachse eingezeichnet, so dass der 
Fuhrungsbereich und der Speicherbereich spi^elbildUch ausbildbar sind. 

15 

Zur Ausbildung eines Krummungsradiusses der LeitungsfShrung^einrichtung ist 
in dem Speicherbereich 32 eine kreisffinnige Einlage 34 angeordnet. wie dies aus 
der Figur 1 1 ersichtlich ist. 

20 In den Figuren 14 bis 17 ist eine weitere Ausfuhnmgsform der Einriditung zum 
Fiihren und Speichem einer LeitungsfUhrungseinriditung im Sockel eines 
Roboters dargestellt. Die Eiorichtung weist einen Fiihrungsbaeich 31 auf, der in 
dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel den Sockel 29 des Roboters teilweise 
umgibt. Der Fuhrungsbereich 31 ist im Querschnitt U-fi)rmig ausgebUdet. Der 

25 Boden 35 des Ffihrungsbereichs 31 steigt wendelfiirmig an. Der Fuhrungsbereich 
31 ist mit einem Speicherbereich 32 verbunden. Der Speicherbereich 32 weist 
eine Wand 36 au^ die kegelstumpfformig ausgebildet ist. Mit der Wand 36 ist 
eine I^fotmige Begren2xmg 37 veibunden. In dem dargesteUten 
Ausfuhrungsbeispiel nmgibt der Fuhrungsbereich 31 dai Sockel fiber einen 

30 Winkd von ca. 180"». Der Speicherberddi 32 umgibt den Sockel gldchfaUs fiber 
einen Winkelvonca. 180". 
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Jn den Figuren 18 imd 19 sind Momentanfiialmien der Stellimg eines Roboters 
dargestellt Der Roboter weist einen Sockel 29 aaf, der von einer Einriclitung 30 
zum Fuhren imd Speichem einer Leitungsfuhrungsemrichtang 1 inngeben ist. Der 
Roboter ist fiber einen Mitnehmer 38 mit einem Ende der 
Leitungsfuhrungseinridituiig 1 verbunden. Das gegaiuberUegende Ende 39 der 
Leitungsfuhrungseinrichtung 1 ist ortsfest angeordneL 

In der Figur 18 ist dargestellt, dass sich die Leitungsfuhmngseinriditung 1 in dem 
Speicherberdch 32 befindet Der Untertrum der Ldtungsfuhrungseiniichtung Uegt 
in der Begrenzung 37 imd an der Wand 36 an. Der gekriinunte Bereich der 
Leitungsfuhrungseinricbtung, der zwischen dem Untertrum und dem Obertrum 
Uegt, liegt an der Wand 36 an. Die Leitungsfiihrungseinrichtung 1 ist 
vorzugsweise derart ausgebildet, dass dutch eine entsprechende Ausgestaltung der 
gelenkigen Verbindungen zwischen den GUedem der 
LatungsfiShrungseinrichtung der gekrOmmte Bereich der 
Leitungsfuhrungseinriditung stets zur Anlage an die Wand 36 gelangt, so dass auf 
eine zusatzUche Abdedcung, die zug^eidi Fiihrung sein kSnnte, verziditet werden 
kann. Dies ist jedoch nidit zwingend notwendig. Eine solche Abdeckung kann 
auch aus sicherheitstedinisdien Grunden zweckmaBig sejn. 


Figur 19 zeigt eine Momentaiifiiahme, in der der Roboter mit dem Mitndimer 38 
derart verdreht wurde, dass der Mitnehmer 38 mit der 
Leitungsfuhrungseinrichtung 1 in den Fuhrungsbereich 31 gelangt Die 
Leitungsfuhrungseinrichtung wird in dem Fiihrungsbereich 31 gefuhrt. Durch die 
25 Ausgestaltung der Einrichtung zum Fuhren und Speichem der 
Leitungsfiihrungseinriditung wild die MogUchkeit geschaffen, dass der Rpboter 
mit dem Mitnehmer 38 einen Umfengswinkel von bis zu 360° iiberfahren kann. 


-16; 
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Patentanspruche 


1 . Roboter mit wenigstens einer mindestens teUweise aufienseitig verlaufeaden 
Leitirngsfbhrungseiimchtung (1), in der Leitungen (3), Schlaudie oder 
dergleichen gefiihrt werden, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Leitungsfuhrungseinrichtung (1) wenigstens einen raumUch auslenkbaren 
Absdmitt aufweist, der durch GUeder (4) gebildet ist, die jeweils einen 
Zentralkoiper (5) aufweisen, durch die sich ein flexibles 
Verbindungselement (6) erstreckt, wobei die GHeder (4) einen Kanal (9) zur 
Aufiialmie von Leitungen, Sdiiauchen oder dergleiclien bilden. 


2. Roboter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass benachbarte 
15 Glieder (4) fonnschlussig niiteinander verbnnden sind. 

3. Roboter nach Anspruch 1 oder 2, dadiarch gekennzeichnet, dass wenigstens 
zwei benadhbarte GUeder (4) durch ein Kugelgelenk miteinander verbunden 
sind. 

20 

4. Roboter nach Anspruch 1, 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass Mittel 
voigesehen sind, duidi die die itailiche Auslenkung begrenzt ist 

5. Roboter nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Mittel wenig- 
25 stens einen Anschlag und wenigstens einen Gegenanschlag umfassen. 
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Roboter nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass der wmigstens 
eine Anschlag durch emexi xadialauswaits gerichteten Vorspnmg (14) 
gebildet ist, der in dne Ausspanmg (1 5) eingrdft 


5 7. Roboter nach Anspnicli 6, dadurch gekennzeichnet, dass der werdgstens 
eine Vorspnmg (14) am Gelenkkorper (12) und die Ausspaning (15) in der 
Geleokschale (13) ausgebildet sind. 


8. Roboter nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekermzdchnet, dass wenigstens 
: 10 zwei Vorsprunge (14) vorgesehen sind, die aquidistant zudnander 

angeoidnet siad. 


9. Roboter nadi einem der Anspruche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass 
der Zentralkorper (5) mit wenigstens elnem Steg (8) versehen ist, der mit 
15 einer Wand (7) verbunden ist, wobei die Wand (7) und der Zentralkorper (5) 

einen Kanal (9) begrenzen. 


10. Roboter nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass die Wand (7) 
wenigstens ein^ sich in Langsrichtung des Zentralkdrpers (S) 
20 ^istreckenden Spalt (10) aufweist. 


11. Robots: nach Anspruch 9 oder 10, dadurch gekennzeichnet, dass die Wand 
(7) so ausgebildet ist, dass sich Abschnitte (17, 20) der Wande (7) zweier 
benachbarter Glieder (4) ilberlappen. 

25 - 

12. Roboter nach einem der Anspruche 1 bis 1 1, dadurch gekennzeichnet, dass 
Halterungen (2) vorgesehen sind, mittels derer die 
I^tungsfubrung^einriditung (1) an diesem festgelegt wird. 
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13. Roboter nach Anspruch 12, dadurdi gekennzeichnet, dass die Halterungen 
(2) schellenffirmig ausgebildet sind, wobd diese mit der Wand (7) eines 
Gliedes (4) zusammenwiikt 

14. Roboter nacb Anspruch 12 oder 13, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Halterung (2) foim- imd/oder kraftschlussig mit einein Glied verbmden ist 

15. Roboter mit wenigstens einer mindestens teilweise auBenseitig verlaufenden 
I^itungsffflmmgseinrichtung (1), in der Leitungen (3), Schlauche oder 
dergleichCTi gefuhrt werden, insbesondere nach einem der Anspriiche 1 bis 
14, mit einer Einrichtung (30) zum FiBiren und Speichem der 
I^timgsfuhrungseinrichtung im Sockel (29) des Roboters dadnrch 
gekennzeichnet, dass die Einrichtung (30) einen in einer ersten Ebene 
ausgebildeten Fulirungsbereich (31) und einen in einer zweiten, von der 
ersten Ebene verschiedenen Ebene ausgebildeten Speicherbereich (32) 
aufweist 

16. Roboter nach Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, dass der 
Fuhrungsbereich (3 1) in einer im weseatlichen horizontalen Ebene liegt 

17. Roboter nach Anspruch 15 oder 16, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Ebenen unter einem Winkel von bis zu 90° zu einander stehen. 


25 18. 


Roboter nach Anspruch 15, 16 oder 17, dadnrch gekennzeichnet, dass der 
Speicherbereich (32) in einer im wesentlichen vertikalen Ebene liegL 
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19. Roboter nach einem der Anspruche 15 bis 18, dadurch gekennzdchnet, dass 
der Fiihrungsbereich (31) in Fonn einer Rinne ausgebildet ist. 


20. Roboter nach einem der Anspruche 15 bis 19, dadurch gekennzeichnet, 
dass der Fuhmngsbereich (31) bogenfoimig, insbesondere teilkreisformig, 
vorzugsweise lingSrmig ausgebildet ist. 


21. Roboter nach einem der Anspruche 15 bis 20, dadurch gekennzeichnet, dass 
der Speicherbereich (32) so ausgebildet ist, dass die 

10 I^tungsfuhrungseinrichtung (1) im Speicherbereich (32) einen Obertrum 

md einen Untertrum bildet 

22. Roboter nach einem der Anspruche 1 5 bis 2 1 , dadurch gekemizeichnet, dass 
der Fiihrungsbereich (31) und der Speicherbereich (32) 15sbar miteinander 

15 verbunden sind. 


23. Roboter nach einrai der Anspruche 15 bis 22, dadurch gekennzeichnet, dass 
zwischen dem Fiihrungsbereich (31) und dem Speicherbereich (32) ein 
Ub^gangsbereich (33) vorgesehm ist. 

20 

24. Roboter nach einem der Anspruche 15 bis 23, dadurch gekennzeichnet, dass 
der Fuhrungsbereich (31), der Speicherbereich (32) und/oder der 
Ubergangsbereich (33) wenigstens teilweise als Formteile, insbesondere 
Blechformteile, ausgebildet sind. 
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elements (4) form a channel (9) which serves to house supply lines. 
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— mit internationalem Reckerchenbericht 


(88) VerdfTeatlicbungsdatum des internationalen 

Recherchenberichts: 27. November 2003 

Zur Erkldrung der Zweibuchstaben-Codes und der anderen Ab- 
kurzungen wird auf die ErkJdrungen ("Guidance Notes on Co- 
des and Abbreviations") am Anfangjeder regul&ren Ausgabe der 
PCT'Gazette verwiesen. 


(57) Zusammenfassung: Der Gegenstand der Erfindung bezieht sich auf einen Roboter mit wenigstens einer mindestens teilweise 
aussenseitig verlaufenden LeitungsfQhiungseinrichtung (1), in der Leitungen, Schlauche oder dergleichen gefuhrt werden. Die Lei- 
tungsfUhrungseinrichtung (1) weist wenigstens einen raumlich auslenkbaren Abschnitt auf, der durch Glieder (4) gebildet ist, die 
jeweils einen Zentralkoiper (5) aufweisen, durch die sich ein flexibles Verbindungselement (6) erstreckt. Die Glieder (4) bilden 
einen Kanal (9), der zur Aufhahme von Versorgungsleitungen dient. 
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4. nn No required additional search fees were timely paid by the applicant Consequently, this international search report is 
' — ' restricted to the inventidn first mentioned in the claims; it is covered by claims Nos.: 

1-14 

Remark on Protest | | The additional search fees were accompanied by the applicant' s protest. 

I I No protest accompanied the payment of additional search fees. 
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[.Claims 1-14 

robot with a line-guiding arrangement formed by members that 
comprise a central body through which a flexible connection element 
extends; 

1.1 claims 1-1 1 

structure of the members that form the line-guiding arrangement of a 
robot; 

1.2 claims 12-14 

mounting for securing the line-guiding arrangement of a robot; 
2. claims 15-24 

robot with a line-guiding arrangement and with an arrangement for 
guiding and storing the line guiding arrangement in the robot base. 
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Seite 1, rechte Spalte, Zeile 27-38 
Seite 2. linke Spalte, Zeile 4-39 

EP 0 979 967 A (KUKA ROBOTER GMBH) 
16. Februar 2000 (2000-02-15) 
Zusanmenfassung; Abbildungen 1,3,5,6 
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Zusamnenfassung; Abbildungen 1-4 
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WO 96 35887 A (MOECKL ERNST) 
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Zusanwenfassung; Abbildungen 1 A, IB, 4, 6 
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Zusamnenfassung; Abbildungen 7,19.20 


1.9 
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Internationales Aktenzeichen PCT/EP 03 /03265 


WEITERE ANGABEN 


PCT/ISA/ 


210 


1. Anspruche: 1-14 

Roboter mit einer Lei tungsfuhrungseinrichtung, die durch 
Glieder gebildet ist, die einen Zentral korper aufweisen, 
durch den sich ein flexibles Verbindungselement erstreckt 


1.1. Anspruche: 1-11 

Struktur der Glieder, die die Leitungsfuhrungs- 
einrichtung eines Roboters bilden 


1.2. Anspruche: 12-14 

Halterung zum Festlegen der Leitungsfuhrungs- 
einrichtung eines Roboters 


2. Anspruche: 15-24 

Roboter mit einer Lei tungsfuhrungseinrichtung und mit einer 

Einrichtung zum Fuhren und Speichern dieser 

Lei tungsfuhrungseinrichtung im Sockel des Roboters 


0 




Internationales Aktenzeichen 


INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 


PCT/EP 03/03265 


Feld I Bemerkungen zu den Anspruchen, die sich als nicht recherchierbar erwiesen haben (Fortsetzung von Punkt 2 auf Blatt 1 ) 


GemaS Artikel 17<2)a) wurde aus folgenden GrOnden fur bestimmte Anspruche kein Recherchenbericht ersteilt: 


1. 


□ 


weil sie sIch auf Gegenstande beziehen^ zu deren Recherche die Behdrde nicht verpfflichtet ist, namlich 



¥veil sie sich aiif Teile der internationalen Anmeldung beziehen, die den vorgeschriebenen Anforderungen so wenig entsprechen, 
daB eine sinnvolle Internationale Recherche nicht durchgef Qhrt werden kann. n§m!ich 


weil es stch dabei um abhdngige AnsprOche handelt. die nicht entsprechend Satz 2 und 3 der Reget 6.4 a) abgefaSt sind. 


Feld II Bemerkungen bel mangelnder Einheitlichkeit der Erfindung (Fortsetzung von Punkt 3 auf Blatt 1 ) 


Die intemalionale Recherchenbehftrde hat festgestellt. daO diese internationale Anmeklung mehrere Erfindungen enlhait: 


□ Da der AnmeWer alle erforderiichen zusatzlichen Recherchengebuhren rechtzeitig entrichtet hat. erstreckt sich dieser 
Internationale Recherchenbericht auf alle recherchierbaren AnsprOche. 


□ Da fur alle recherchiert>aren AnsprOche die Recherche ohne einen Arbeitsaufwand durchgefuhrt werden konnte. der eine 
zusdtzliche Recherchengebuhr gerechtfertlgt hatte. hat die Beh5rde nicht zur Zahlung einer solchen Qebuhr aufgefordert. 


□ Da der AnmekJer nur einige der erlorderltchen zusatzlichen Recherchengebuhren rechtzeitig entrichtet hat. erstreckt sich dieser 
Internationale Recherchenbericht nur auf die Anspruche, fOr die GebOhrcn entrichtet worden sind, namlich auf die 



Der Anmelder hat die erforderiichen zusatzlichen Recherchengebuhren nfcht rechtzeitig entrichtet. Der internationale Recher- 
chenbericht beschrankt sich daher auf die in den Anspruchen zuerst envfthnte Erfindung; cBese ist in folgenden AnsprOchen er- 



ArtsprOche Nr. 


faBt: 


1-14 


Bemerkungen hinsichttich eines Widerspnichs Fj Die zusatzlichen Qebuhren wurden vom Anmelder unter Widerspruch gezahlt. 



Die Zahlung zusatzltcher Recherchengetsuhren erfolgte ohne Widerspruch. 
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